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(57) Abstract: The rob ot comprises: - a controller (C), including power modules (22) for supplying the motors (10) of the arm (A) 
of the robot (R), a CPU unit (26), for calculation and processing and connection means (52, B), between the arm (A), the power 
modules (22) and the CPU unit (26). The connection means (52, B) comprise a single functional bus (B) which connects a control 
unit (30), associated with the CPU unit (26), firstly to the power modules (22) and, also, to the digital interfaces (14) with the sensors 
(12) on the arms (A). Said interfaces (14) are either integrated with the arm (A) or located in the immediate vicinity thereof. 
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En ce qui concerne les codes a deux lettres et autres abrevia- 
tions. se referer aux "Notes explicatives relatives aux codes et 
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(57) Abregc : Ce robot comprend : - un controleur (C) qui inclut des modules de puissance (22) permettant l'alimeniation en courant 
de moteurs (L0) du bras (A) du robot (R) et une unite CPU (26) de calcul et de traitement - des moyens de liaison (52, B) entre le 
bras (A), les modules de puissance (22) et l'unite CPU (26). Les moyens de liaison (52, B) comprennent un bus fonctionnel unique 
(B) qui relie une unite de controle (30), associee a l'unite CPU (26), d'une part, aux modules de puissance (22) et, d'autre part, a des 
interfaces ( 14) numeriques avec des capteurs (12) embarques sur le bras (A), ces interfaces (14) etant integrees au bras (A) ou situees 
dans son voisinage immediat. 



